






























In this research, we developed a locomotor training system with Robot Suit HAL for patients 
with gait deficit. This system effectively uses both active motion support that HAL 
provides with wearer's voluntary motion, and passive motion support that HAL autonomously 
generates as a predefined motion. Experimental results of locomotor training with the 
developed system showed the improvement of walking ability and balance ability of people 
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図 2 視覚情報フィードバックシステム 
 
   
   
 (c) Double support phase   (d) Swing & single support phase 
図 3 歩行 Phase と視覚情報フィードバック 

























及び Timed Up and Go (TUG)テストとした．












図 5，図 6 に各被験者のトレーニング期間
前後の 10m 歩行テスト，TUG テストの結果を
示す．これらの結果，被験者 Aでは 10m歩行
時間，及び，TUG テストで約 60 秒の減少が認
められ，また，被験者 B では，10m 歩行時間




















〔雑誌論文〕（計 3 件） 
① Cota Nabeshima, Hiroaki Kawamoto, 
Yoshiyuki Sankai, Typical Risks and 
Protective Measures of Wearable Walking 
Assistant Robots, Proceedings of 2011 
IEEE/SICE International Symposium on 
System Integration, 2011, E1-3, 査読有, 
DOI:10.1109/SII.2011.6147571 
② H. Kawamoto, S. Taal, H. Niniss, T. 
Hayashi, K. Kamibayashi, K. Eguchi, and 
  
         (a) Subject A           (b) Subject B 
図 5 10m walking test 
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図 4 当該システムによる歩行訓練 
Y. Sankai, Voluntary Motion Support 
Control of Robot Suit HAL Triggered by 
Bioelectrical Signal for Hemiplegia, 
Proceedings of 32nd Annual 
International Conference of the IEEE 
Engineering in Medicine and Biology 
Society, 2010, pp.462-466, 査読有 
③ Hiroaki Kawamoto, Tomohiro Hayashi, 
Takeru Sakurai, Kiyoshi Eguchi and 
Yoshiyuki Sankai, Development of Single 
Leg Version of HAL for Hemiplegia, 
Proceedings of 31st Annual 
International Conference of the IEEE 
Engineering in Medicine and Biology 
Society, 2009, pp. 5038-5043, 査読有 
 
〔学会発表〕（計 3 件） 
① K.Yamawaki, H. Kawamoto, K. Eguchi, Y. 
Nakata, Y. Sankai and N. Ochiai, Gait 
training for a spinal Canal Stenosis 
Patient using Robot Suit HAL –A Case 
Report–, the 6th World Congress of the 
International Society of Physical and 
Rehabilitation Medicine, Jun. 15, 2011, 
San Juan, Puerto Rico 
② 有安諒平, 山脇香奈子, 久保田茂希, 河
本浩明, 中田由夫, 江口 清, 山海嘉之, 
落合直之, 脊髄損傷不全麻痺患者に対す
るロボットスーツ HAL を用いたリハビリ
テーションの試み, 第 33 回国立大学法人
リハビリテーション コ・メディカル学術
大会, 2011年 10月 8日, ベルクラシック
甲府、甲府, 山梨 
③ Eguchi K, Kawamoto H, Hayashi T, Sankai 
Y, Yoshida T, Shimizu T, Ochiai N, Use 
of a wearable robot – the hybrid 
assistive Limb – to assist walking in a 
stroke patient: a case report, the 5th 
world congress of the International 
Society of Physical and Rehabilitation 




① Hiroaki Kawamoto, University of Tsukuba, 
Lecture Notes on Cybrnics - Fusion of 
Human, Machine and Information Systems, 




 河本 浩明（KAWAMOTO HIROAKI） 
筑波大学・システム情報系・助教 
 研究者番号：00400713 
